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Verfahren und/oder Einrichtung zur Verringerung von Unfall- 
schaden 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und/oder Einrichtung 
zur Verringerung von Unf allschaden, bei denen ein Fahrzeug- 
fiihrer keine Moglichkeiten hat, ein verunfalltes Fahrzeug in 
eine sichere Position zu iiberfiihren. 

1 . Stand der Technik 

Bisherige Systeme der aktiven und passiven Sicherheit zielen 
auf einen Erst-Unfall ab. Wahrend der Entwicklung des Erst- 
unfalls hat der Fahrer in der Regel die voile Kontrolle iiber 
das Fahrzeug. Er kann somit das Verhalten das Fahrzeuges ak- 
tiv beeinf lussen . 

In einer Reihe von Unf allszenarien kommt es nach einem ers- 
ten Unf all zu weiteren Folgeunf alien . Es geht also von dem 
bereits verunfallten Fahrzeug durch den weiteren, unkontrol- 
lierten Bewegungsablauf bis zum Stillstand sowohl fur die 
Insassen als auch fiir andere Verkehrsteilnehmer eine hohe 
Gef ahr aus . Diese Gef ahr wird mit dem Stand der Technik 
nicht beherrscht. Hat der Fahrer nach dem Erst-Unfall die 
Kontrolle iiber sein Fahrzeug verloren, weil er das Bewusst- 
sein verloren hat oder unter Schock steht, so ist er auch 
mit einem ESP nicht mehr in der Lage, sein Fahrzeug sicher 
zum Stillstand zu bringen oder urn mogliche Hindernisse si- 
cher • zu steuern. 
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2. Beschreibung der Erf inching 

Gent man nun davon aus, dass ein Unfall stattgefunden hat 
und das Fahrzeug noch nicht zum Stillstand in einer sicheren 
Position gekommen ist, so geht von diesem Fahrzeug eine po- 
tentielle Gefahrdung fur die Insassen und die Umfeld aus. 

Der Fahrer kann nun unter Umstanden keinen hindernisf reien 
Fahrkurs mehr als Sollkurs am Lenkrad vorgeben und/oder das 
Fahrzeug bis zum Stillstand abbremsen. 

Die vorliegende Erfindung erkennt zunachst einen. Erst- 
Unfall. Dies kann z.B. aus den Beschleunigungssensoren des 
ESP, den Airbag-Beschleunigungsaufnehmern, der Airbagauslo- 
sung selbst oder einer Gurtstraf ferauslosung abgeleitet wer- 
den. 

Anschlieliend wird iiber eine vorhandene Umf eldsensorik (z.B. 
LIDAR, RADAR, Kamera oder vorteilhaf terweise eine Kombinati- 
on aus diesen Verfahren) die Verkehrssituation analysieren. 
Dabei werden Hindernisse detektiert und moglicherweise auch 
klassifiziert. Somit kann eine Trajektorie zum Ausweichen 
ermittelt werden, auf der das Fahrzeug autonom sicher in den 
Stillstand gebremst werden kann. Damit kann eine weitere Ge- 
fahrdung der insassen und der anderen Verkehrsteilnehmer re- 
duziert werden. Das Ziel ist das unkontrollierte Fahrzeug 
moglichst schnell in den Stillstand zu verzogern, ohne wei- 
tere Kollisionen zu verursachen. 

Vorteilhafterweise wird ein kombinierter Eingriff aus brem- 
sen und lenken durchgef tthrt . Dabei ist zu berucksichtigen, 
dass zunachst die Geschwindigkeit reduziert wird, d.h. kine- 
tische Energie aus dem Fahrzeug genommen wird. Erst wenn die 
Geschwindigkeit kleiner als eine definierte Schwelle ist, 
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wird ein zusatzlicher Lenkeingriff vorgenoiranen . Vorausset- 
zung 1st, dass die Umfeldsensorik einen geeigneten sicheren 
Ort erkannt hat an dem das Fahrzeug sicher zum Stehen ge- 
bracht werden kann. Der Lenkeingriff darf maximal nur so 
grofi sein, dass keine Fahrdynamisch kritischen Zustande auf- 
treten, d.h. eine Querbeschleunigung von ca. 0.4g darf nicht 
iiberschritten werden. 

Diese Eingriffe sind naturlich nur unter standiger Beobach- 
tung des Umfeldes moglich. So muss beispielsweise auch auf 
der ruckwartigen Verkehr beachtet werden, wenn ein autonomer 
Notbremseingrif f vorgenoiranen wird. 

Besonders vorteilhaft ist ein Verfahren, das auf eine riick- 
wartsgerichtete Umfeldsensorik zuruckgreifen kann. Damit ist 
es moglich den nachf olgenden Verkehr und/oder das rucklie- 
gende Umfeld in den autonomen Ausweich- und/oder Verzoge- 
rungsprozess einzubeziehen . 

Dabei darf die Verzdgerung des eigenen Fahrzeuges nicht gro- 
fier als (1) sein. 

... _ ^ _ . „ 2 s re>0 a re>0 - v%, l0 

(l) a E <;a +a re/0 — -j- — — ~" t— p— 

mit: a„ : maximal physikalisch mogliche Verzoge- 
rung 

s ro/0 : Abstand zum betrachteten Zeitpunkt 

v ml0 : relative Geschwindigkeit zum betrachteten 

Zeitpunkt 

a^io : relative Beschleunigung zum betrachteten 
Zeitpunkt 

t m u • Reaktionszeit Fahrer 
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Vor autonomen Eingriff wird der Fahrer davon informiert bzw. 
gewarnt, so dass er uber eine Bedieneinrichtung das automa- 
tische Ausweichen und/oder Verzogern verhindern und selbst 
welter die Kontrolle ausiiben kann . 

Wird ein Zeitlimit iiberschritten, so werden Fahrer und nach- 
folgender Verkehr z.B. durch Aktivieren der Warn- und/oder 
Bremsleuchten auf die Einleitung des Notmanovers hingewie- 
sen. 

Besonders vorteilhaft ist, dass das System bei Fahrzeugen 
mit einer Hands-off Erkennung und Detektion on eines insta- 
bilen Fahrzustandes (z.B. well der Fahrer das Bewusstsein 
verloren hat) ebenfalls aktiviert werden kann und ein auto- 
nomes Verzogern und/oder Ausweichen bis zum sicheren Still- 
stand eingeleitet wird. 

3 . Technische Vorteile der Erf indung 

Verliert der Fahrer nach dem Erst-Unfall die Kontrolle uber 
sein Fahrzeug, kann er und weitere Insassen vor aus Folgeun- 
fallen resultierenden weiteren Verletzungen geschutzt wer- 
den . 

Das Verfahren setzt auf eine sinnvolle Wahl der Ausweichtra- 
jektorie bis zum sicheren Stillstand durch Umf eldsensorik. 
Ein einf aches Abbremsen des Fahrzeugs ohne Rucks icht auf die 
aktuelle Verkehrssituation wiirde dagegen die Gefahr weiterer 
Kollisionen eher noch erhohen und nachf olgenden Verkehr ge- 
f ahrden . 
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4 . Der entscheidende Punkt der Erf indung 

In einer Situation, in der Fahrzeugfuhrer keine Moglichkei- 
ten hat ein verunfalltes Fahrzeug in eine sichere Position 
zu Uberfuhren, greift das System in geeigneter Weise in das 
Bewegungsverhalten des Fahrzeuges ein und beeinflusst es so, 
dass das Fahrzeug ohne Zutun des Fahrers (autonom) in eine 
sichere Position uberfuhrt wird. Dadurch werden Folgeverlet- 
zungen der Fahrzeuginsassen und des Umfeldes vermieden oder 
wenigstens verringert. 
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Paten tanspriiche : 

l.Verfahren und/oder Einrichtung zur Verringerung von Un- 
fallschaden, bei denen ein Fahrzeugf iihrer keine Moglich- 
keiten hat, ein verunfalltes Fahrzeug in eine sichere Po- 
sition zu iiberfuhren, dadurch gekennzexchnet, dass ein 
System in geeigneter Weise in das Bewegungsverhalten des 
Fahrzeuges eingreift und es so beeinflusst, dass das Fahr- 
zeug ohne Zutun des Fahrers (autonom) in eine sichere Po- 
sition uberfuhrt wird. 
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Zusammenfassung 

Verfahren und/oder Einrichtung zur Verringerung von Unfall- 
schaden 

Die Erfindung betrifft eine Verfahren und/oder Einrichtung 
zur Verringerung von Unf allschaden, bei denen ein Fahrzeug- 
fuhrer keine Moglichkeiten hat, ein verunfalltes Fahrzeug in 
eine sichere Position zu uberfiihren. Erf indungsgemafi greift 
hier ein System in geeigneter Weise in das Bewegungsverhal- 
ten des Fahrzeuges ein und beeinflusst es so, dass das Fahr- 
zeug ohne Zutun des Fahrers (autonom) in eine sichere Posi- 
tion iiberfuhrt wird. 



• . 9 10846 









r 


Unfallerkennung | 


l 


1 

a 

i 


Umfeldsensierung 1 



nein 



1 

ia 

I 


r 




Analyse und Ermittlung des 
optimalen Eingriffes: 
Ausweichtrajektorie/-ort 
und/oder 
Bremseingriff 




i 

i 


Warnung des Fahrers vor 
Eingr'rff und 
Eingriffsentscheidung 






1 

ia 



autonomes Verzogern und 
Ausweichen 

i 



